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Abstract of DEI 9755465 

Each finger (1 ) and the thumb (1 .5) of the 
artificial hand has an upper return cable (9) 
joined to the prosthesis with a spring (6) and a 
lower operating cable (3) joined to a main 
operating cable (18) by the drive. When the 
user moves a part of his/her arm (elbow, 
shoulder joint etc.) the main cable (18) is 
tensioned and a finger (1 ) or a group of fingers 
is moved. The artificial hand comes in a 
mechanically operated, a hydraulically driven, 
or in an electrically driven version. 
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Die Erfindung bezleht sich auf e»"*i kunstliche Hand, die 
beliebig geformte Gegenstande ui'-^^ssen und festhalten 
kann, wobel die Finger (1), eInschlieSlich Daumen (1.5) 
differenziert beansprucht werden und diese Beanspru- 
chung beliebig riickgangig gemarh* werden kann und 
den Arbeitsfunktionen einer menschllchen Hand nahe 
kommt. Die kiinstliche Hand Ist aus einfachen Bauteilen 
und in unkomplizlerter Bauweise hergestellt. Zwischen 
den Fingern (1) und dem Daumen (1.5) einerseits urid 
dem Korper des Versehrten andererseits ist ein Antrleb in 
unterschiedlicher Ausfuhrung fur die Betatigung vorgese- 
hen, wobei durch die Bewegung z. B des Armes uber den 
Hauptbetatlgungsstrang (18) die Finger (1) uber Aus- 
gleichshebel (10.1 und 10.2), die an Ihren Enden Schnur- 
rader (5.1 und 5.2) mit Betatigungsschnuren (3.1 und 3.2) 
zur Weiterleitung an die Finger (1) aufnehmen und an 
dem einen Ende des Ausgleichshebels (10.2) die Betati- 
gungsschnur (3.3) fur den Daumen (1.6) festgemacht ist, 
wobei in den Fingern (1) und in dem Daumen (1.5) Ruck- 
holschnure (9) mit eingeschalteter Feder (6) zwischen Fin- 
gerspltze bzw. Daumensp.i^e und Prothese festgemacht 
sind und diese fur die Streckung der eingeknickten Finger 
(1) bzw. Dau mens (1.5) wirksam werden, wenn die Fixie- 
rung der eigens dafur angeordneten Klemmeinrichtun- 
gen (4) aufgehoben wird. Der mechanische Antrleb kann 
durch hydraulische oder pneumatische ausgetauscht 
werden bei analoger funktioneller Anwendung. 
Der Vorteil der kunstiichen Hand llegt In der ... 
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Bcschrcibung 

Die Hrfindung beziehl sich auf eine kiinslliche Hand nach 
dem Obcrbegriff des Paienianspnichs 1 . 

Es sind kiinslliche Hande mil cinsiellbaien Gliedem be- 
kannl, die wie cine Zangc bzw. wie die Schcre cincs Krcbscs 
funklionieren. Der Antrieb kann verschieden sein, jedoch 
das Prinzip, vier Finger zusammen und der Daumen kom- 
mcn in einem Punkt zusammen, bleibl. Diese bekannien 
kiinsllichen Hande haben den Nachteil, daB man mil den 
kunstlicben Fingern keinen Gegensiand dichl und differen- 
zieit umfasscn kann. folglich keinen Gegensiand richlig 
fesihalten kann. Diese Prolhesen imilieren nur auBerlich die 
Hand, die Funkiionen sind jedoch mangelhafi. 

Der Erfindung liegt die Aufgabe zugninde, eine kiinslli- 
che Hand zu schaffen, bei der die Finger und der Daumen je- 
der fur sich auf beliebig gefonnten Gegenslanden aufliegen 
und diese Gegenslande einzein gleich stark umfassen und 
fesihalten konnen, wobei die Finger, einschlieSlich Daumen 
auch diffcrenziert beanspruchl werden konnen, und diese 
Beanspruchung durch Anwendung einer zusatzlichen Ein- 
richtung beliebig riickgangig gemachl werden kann, so daB 
damil die kiinslliche Hand den Arbeits funkiionen cincr 
menschlichcn Hand nahe kommi. Die kunstliche Hand spU 
mil einfachen und bekannien Bauleilen und in unkompli- 
zienen Bauweisc einfach und koslengiinsiig hergesielll wer- 
den konnen und dariiber hinaus leicht und iibersichtlich im 
Gebrauch sein. 

Die Losung wird durch die Mcrkmale dcs Palenlan- 
spruchs 1 erreichl. Vorteilhafie Weiierbildungen der Erfin- 
dung sind in den Unteranspruchen angegeben. 

Im folgenden werden Ausfuhrungsbeispiele der Erfin- 
dung anhand der Zeichnungen naher erlauierl. Es zeigen; 

Fig. 1 eine Draufsichl auf das Schema ciner kunstlichcn 
Hand mil Scilzugeinrichiung, 
Fig. 2 eine weitere Ausfiihrung des Schemas mil Seilzug, 
Fig, 3 eine Sciienansichi eines Fingers nach Fig. 1, 
Fig, 4 Schnitl A-A hach Fig. 3, 
Fig. 5 eine Darsiellung eines eingeknickien Fingers, 
Fig. 6 cine Draufsichl auf das Schema cihcr kiinsllichen 
Hand mil hydraulischer Einrichtung, 
Fig. 7 Einzelheii Z nach Fig. 6, 
Fig. 8 Schaliiafel, die am Arm geU*agen wird. 
Fig. 9 die Seiienansichi eines 4-Wegehah"es, 
Fig. 10 Schn.a A- A nach Fig. 9, 
Fig. 11 die Vorderansichi eines Handrades, 
Fig. 12 Einzelheii X nach Fig. 2. 
Nach Fig. 1 sind aile Finger 1 [Zeigefinger Miiielfin- 
ger 13, Ringfinger 1.2, kleine Finger 1.1 einschlieBlich 
Daumen 1.5] der kiinsllichen Hand unlereinandcr mecha- 
nisch vcrbundcn. Der Anlricb dcs Zeigefingcrs 1.4 und dcs 
Miiielfingers 1 J ist durch eine Belaligungsschnur 3.1 und 
durch ein Schnurrad 5.1 zu einer Gruppe verbunden. Der 
kleine Finger 1.1 und der Ringfinger 1.2 sind durch eine Be- 
laligungsschnur 3.2 und durch ein Schnurrad 5.2 zu einer 
Gruppe verbunden. Die Schnurrader 5.1 und 5.2 sind inii.ih- 
ren Achsen 11.1 und 11.2 an einem Ausgleichshebel 10.1 
drehbar gelageri. An dem Ausgleichshebel 10.1 isl eine Ver- 
bindungssiange 12.1 mil einer Achse 15.1, die den Aus- 
gleichshebel 10.1 in Ilebelarme L3 und ]A unieneill, ange- 
ordnel. Der Ausgleichshebel 10.1 dienl al.-» ijifferen/.ial /.wi- 
schcn (Icn bcidcn Gruppcn. Durch dicscn Ausgleichshebel 
10.1 isl auch der Anu-icb der vier Finger 1 zu einer Gruppe 
verbunden. Am anderen Endc der Verbindungssiarige 12.1 
isl diese an einem weiteren Ausgleichshebel 10.2 miliels ei- 
ner Achse 15.2 verbunden. An dem anderen Ende dcs Aus- 
glcichshcbcls 10.2 isl iibcr cine Achse 17 und cincr daran 
angcbrachlcn Belaligungsschnur 33 der Daumen 13 vcr- 
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bundcn. An dem Ausgleichshebel 10.2 isl cine Vcrbindungs- 
siange 12.2 mil einer Achse 16, die den Ausgleichshebel 
102 in Hebelanne LI und L2 unieneill, angeordnel. Auch 
dieser Ausgleichshebel 10.2 dienl als Differenzial zwischen 
5 den Gruppcn (Daumen 1.5 und resilichen vier Finger 1). Das 
anderc Endc der Verbindungssiangc 12.2 isl mil einem 
Haupibelaugungssirang 18 verbunden, der in der Arl eines 
Bowdenzuges ausgefuhrl und in Schlaufen 19 bis bin zu ei- 
nem Fesipunki 21 gefiihn isl. Die Schlaufen 19 und ebenso 
10 der Fesipunki 21 sind an geeigneter Stelle, beispielsweise 
. am Arm des Versehnen, befestigi. Die vom Versehrien an- 
gewandle Kraft wird vom Fesipunki 21 iiber eincn in 
Schlaufen 19 gefiihrien Drahl 20 uber die Achse 16 auf den 
Ausgleichshebel 10.2 iibenragen. Die Kraft veneill sich dif- 
15 fcrenziert, abhangig von der Lange der Hebelarme LI und 
L2 auf den Daumen 13 und auf die Finger 1. Die Kraft auf 
die Finger 1 veneill sich dilferenzierl, abhangig von der 
Lange der Hebelarme L3 und L4 zwischen den Gruppcn der 
Finger 1 (Gruppe Zeigefinger 1.4, Mitielfinger 13 und 
20 Gruppe Ringfinger 1.2, kleine Finger 1.1). Die Krafte wer- 
den jeweils iiber das Schnurrad 5.1 und Belaligungsschnur 
3.1 auf Zeigefinger 1.4, Mitielfinger 13 und iiber das 
Schnurrad 5.2 und Belaligungsschnur 3.2 auf Ringfinger 
1.2, kleine Finger 1.1 iiberlragen und zwingt dadurch die 
25 Finger 1 sich zu kriimmen. 

Die Fig. 3 bis 5 zeigen den Aufbau eines einzelnen Fin- 
gers 1 am Beispiel des Zeigefingers 1.4 nach Fig. 1. Der Fin- 
ger 1 beslehl aus kiinsllichen Fingergliedem 2, die mil 
Scharnicrcn 8 milcinander verbunden sind. Im oberen Tcil 
30 des Fingers 1.4 ist cine Riickholschnur 9 vorgesehen, die in- 
nen entlang gefiihrl wird und an der Fingerspilze sowie an 
einer Befestigung 7 an der Prothese endei. An einem Ende 
der Riickholschnur 9 isl eine Feder 6 angeordnel. Diese 
Riickholschnur 9 in Verbindung mil der Feder 6 su^kl den 
35 Finger 1. Im untcren Teil des Fingers 1 wird die Belali- 
gungsschnur 3.1 gefiihrl. Sie endei innen an der Fingerspiize 
an der Befestigung T und fiihri zum Schnurrad 5.1, Wird die 
Belaligungsschnur 3.1 gezogen, ziehl die Feder 6 auseinan- 
der und es wird zuersi das auBere Fingerglied 2 und danach 
40 bci wcilcrcm Zug werden die nachsicn Fingerglicdcr 2 wic 
auch in Fif.. 5 dargeslelll gcknickl. Nach Enllaslung der Be- 
laligungsschnur 3.1 wird unier Wirkung der Feder 6 die 
RiickhdTschnuf 9 eingeholl und das kiinslliche Fingerglied 2 
bzw. Fingerglieder 2 su^cken sich. 
45 Dieses kineinaiische Prin/.ip nach Fig. 1 wiederholl sich 
in einer anderen Ausfiihrung mil Seilzug gemaB Fig. 2. Ein 
Schnuirad 53 ist zugleich Hebel mil den Hebelarmen LI 
und L2 und ein Schnurrad 5.4 isl zugleich Hebel mil den He- 
belarmen L3 und L4 analog zu den Hebelarmen LI bis L4 
50 nach Fig. 1. Zusaizlich sind Klemmeinrichiungen 4 vorge- 
schcn, die die Betaligungsschniirc 3.1, 3.2 und 33 umman- 
teln. Diese Klemmeinrichiungen 4 sind delaillien in Fig. 12 
dargeslelll. Der Haupibeiaiigungsslrang 18 isl an dem 
Schnurrad 53 mil Belaligungsschnur 33 fesigemachl, w6- 
55 bei ein Ende zum Daumen 1.5 gefiihrl und das andere Ende 
am Schnurrad 5.4 befesiigi wird. Das Schnurrad 5.4 nimml 
eine Belaligungsschnur 3.4 auf, dessen eine Ende am 
Schnurrad 5.1 und dessen andere Ende am Schnurrad 5.2 be- 
festigi isl. Das Schnurrad 5.1 nimml die Belaligungsschnur 
60 3.1 und das Schnurrad 5,2 die Betaiigunpsschnur 3.2 auf. 
Die Belaligungsschnur 3.3, die Belaligungsschnur 3.1 und 
die Belaligungsschnur 3.4 zwischen Schnurrad 5.4 und 5.2 
nchmen jeweils eine Klemmeinrichtung 4 auf, die an der 
Prothese fesigemachl sind. Das Prinzip funktionieri folgen- 
(S5 dermaBen: Die von dem Versehnen angewandie Kraft wird 
von dem llaupibeiatigungssu-ang 18 iiber Schnurrad 53 auf 
das Schnurrad 5.4 und auf den Daumen 1.5 iibcrtragen. Das 
Schnurrad 5.4 iibcnragi die Kraft auf die Schnurrader S.l 
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und 5.2. Die am Schnurrad 5.2 anlicgcndc Krafl wird an den 
kleinen Finger LI, an den Ringfinger 1.2 und die am 
Schnurrad 5.1 anliegende Krafl wird an den Miiielfinger 1.3, 
Zeigefinger 1.4 ubenragen, so daB diese sich krummen. Da- 
bei fiihren die Beiaiigungsschnure 33, 3.1 und 3.4 durch die 
Klemiiicinrichiungcn 4, iniLdcncn einc zusaiyJiche Wirkung 
erreichl werden kann. Es isl im Sinne der Erfindung diese 
Klemmeinrichiungen 4 an verschiedenen Stellen des Seil- 
zuganiriebes, vorzugsweise vor der Einmiindung der Beiaii- 
gungsschnure 3 in die Finger 1 bzw. in den Daumen 1.5 an- 
zuordnen. Das heiBt, dafi deranige Klemmeinrichiungen 4 
auch in den Seilzuganirieb nach Fig. 1 eingebaul sein k5n- 
nen. Die Klemmeinrichiungen 4 besiehen aus einem Innen- 
konus 33 und einen an der Proihese fesigemachien AuBen- 
konus 34. Der Innenkonus 33 besiehi aus einer Vielzahl von 
Lamellen 40. An dem nichl geschlitzien Teil des Innenkonus 
33 isl eine Nul 36 vorgesehen. Der Innenkonus 33 weisl eine 
zenlrale Bohrung 37 auf, durch die die jeweiligen Beiaii- 
gungsschnure 3.1, 3J, 3.4 hindurchgefiihrt sind. In die Nul 
36 greift der gabelartige Teil eines Winkels 35. Diese Win- 
kel 35 sind durch eine Gelenkachse 39 schamieraiiig ausge- 
bildel. AUe Klemmeinrichiungen 4 sind an der Proihese 
feslgemachl. Zwischen dem aufliegcnden Schcnkel des 
Winkels 35 und dem AuBenkonus 34 isl eine Feder 38 ange 
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hallcn wcrdcn, z. B. cin Kugclschrcibcr odcr cin Loffcl. Zu- 
ersi werden allc Finger 1 sowie der Daumen 1.5 zur Fausl 
geballi. Die Fixierung des Daumen 1.5. des Zeigefingcrs 1.4 
und des Miileifingers 13 werden gelosi. Der kleine Finger 
1.1 und der Ringfinger 1.2 bleiben gekriimml. Der zu hal- 
icndc Gcgcnstand wird zwischen den Daumen 1.5, den Mil- 
lelfinger 13 und den Zeigefinger 1.4 gelegl. Der Ellenbogen 
wird zur Seite gefuhrt, so daB die Fixierung des Gegenstan- 
des zwischen diesen Fingem 1 una dem Daumen 1.5 erfolgl. 

Siiuation 3 \ 
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Ein kleiner Gegensiand soil mil zwei Fingem 1 gehalien \^ 
werden, z. B. eine Nadel, eine Miinze oder ein Schlussel. 
AUe Finger 1 und der Daumen 1.5 werden zur Fausl geballi. * 
Die Fixierung des Daumens 1.5 und des Zeigefingers 1.4 
werden gelosl. Der kleine Finger 1.1, der Ringfinger 1.2 und 
der Mitielfinger 13 bleiben gekriimml. Mil dem Daumen 
1,5 und dem Zeigefinger 1.4 kann der Versehrtc nun arbci- 
ten. 

Silualion 4 

Der Daumen 1.5 soli bcnutzi werden, z. B. beim Klin- 



ordnel. Wird auf den Winkel 35 gedruckt, so zieht sich der 25 geln, beim Driicken auf die Tasien eines Computers. 2^ersl 

Innenkonus 33 aus dem AuBenkonus 34 heraus. Die Feder werden alle Finger 1 und der Daumen 1.5 gebaUt. Und nun 

38 isl fur das Fesihallen des Innenkonusses 33 an seinem wird nuf der Daumen 1.5 gelosl. 

Plalz vorgesehen. Die Beiaiigungsschnure 3.1, 33, 3.4 kon- Es isl im Sinne der Erfindung, daB die Proihese mil me- 

nen sich in der Bohrung 37 nur nach ruchls frei hcwegcn, chanischcn Aniricbcn vcrsehcn wird, Diese Einrichlungen 

wobei sich die Finger 1 bzw. Daumen 1.5 kriimmen, Der mil 30 konnen auBerhalb der Proihese liegen, z. B. auf dem Gurlel 

Kraft beaufschlagie Finger 1 bzw. Daumen 1.5 ziehl die Be- oder in einer Hoseniasche.. Die mechanischen Verbindun- 

laiigungsschnur 3.1, 3.2 bzw. 3.1 nach links, wobei der je- gen zu den Fingem 1 und dem Daumen 1.5 konnen durch 

weilige Innenkonus 33 blockien wird. Jc gr6Ber die Bela- BowdenzUge erfolgen, wobei die Mechanismen wie kleine 

Slung, dcsio starker isl die Fixierung. Urn die Fixierung zu Ixnkradcr von Modellaulos ausgebildel sein konnen. 

losen! gcnugi es, auf den Winkel 35 zu driicken. Der gabcl- 35 Eir e anderc Ausfuhrungsform der Erfindung wird in den 
fomiige Teil des Winkels 35 ziehl den Innenkonus 33 aus 



dem AuBenkonus 34 heraus, wobei die Lamellen 40 des In- 
nenkonusses 33 die Fixierung losen und die jeweiligen Be- 
iaiigungsschnure 3.1, 33 und 3.4 frei in den Bohrungen 37 
glciien konnen. Mil dicscr konsu-uklivcn Auslcgung funk- 
lionieren die Klemmeinrichlun-^n 4 wie ein vSperrad, d. h., 
daB die Finger 1 einschlieBlich j.'^aumen 1.5 sich frei kriim- 
men konnen, jedoch strecken nur dann, wenn die KJenim- 
einrichlung 4 gelosl wird. Di^^^s Schema erlaubl dadurch 
die Finger 1 b/w. Daumen 1.5 in gekriimiiii'T (xier gesUeck- 
ler Lage und in beliebigen Kombinalionen zu fixieren. 

Die Proihese mil diesem mechanischen Anurieb kann wie 
nachfolgend beschrieben benuizi werden: 

Situation 1 



Fig. 0 bis 11 dargesiellt. GemaB Fig. 6 isl der mechanische 
Anirieb vom Prinzip her wie bereils iri dem Bcispiel nach 
Fig. 1 beschrieben. Der Anuieb isl durch einen hydrauli- 
schen ersetzl. Es ist im Sinne der Erfindung auch einen 
40 pncumaiischcn Anu-icb cnisprcchcnd anzuwcndcn. Die Be- 
iaiigungsschnure 3 enden jeweils uber eine Kolbenstange 23 
in einem Kolben 22. Alle Kolben 22 sind uber Hydrauliklei- 
lungen 24 miieinander verbunden. Die Fixierung erfolgl 
uber Absperrveniile 25. Da die Krafl der Finger 1 und des 
4S Daumen 1 .5 unlcrschiedlich isl, jedoch der Druck in der Hy- 
draulikleiiung 24 fur alle gleich isl, muB der Durchmesser 
des Kolbens 22 furjede n Fin ger 1 und fur den Daumen 1.5 
nach der Formei D = 2v/P/Fn errechnei werden. In der For- 
mel bedeuien: D = Durchmesser, P = Druck der Arbeilsfliis- 
50 sigkeii, F = Kraft des Fingers, 7t=3J4. GemSB Fig. 7 jst an 
cincin Hauplkolbcn 26 mil Kolhenslangc 27 dor Hauplbelii- 
ligungssirang 18 feslgemachl und fuhn zu dem Feslpunkt21 
am Versehrien. Der Haupikolben 26 isl nach klassischem 
Schema ausgebildci und unmiiielbar am "Becher" der Pro- 



Ein Gegensiand soil mil der Hand umfassi werden, z. B. 
ein Hammer, ein Telefonhorer. Die Proihese wird mil der 
nach unien gerichieicn Handfiache auf den Gegensiand auf- 

gelegl, der Ellenbogen wird zur Seiie gefuhn, so daB sich 5S these feslgemachl. Bewegi der Versehrte das Schulierge- 
der Hauptbelaiigungssirang 18 spannl uml sich dardufhin lenk, spanni odcr locken. sich der Hauplbeiatigungssu-ang 

— 18 und enisprechend wird die Arbeitsflussigkeii bewegi. 

Kommi die Arbeiisfiussigkeit von dem Haupikolben 26 liber 
eine Haupihydrauiikleitung 28 zu den Hydrauiikieitungen 
60 24 und durch die Absperrveniile 25 in die Kolben 22 und 
uber die Kolbcnslangen 23 an die jeweiligen Belaligungs- 



die Finger 1 und der Daumen 1.5 bewegen. Beim Umfassen 
des Gegensiandes erfolgl seine Fixierung, das heiBl, das der 
Versehrte z. B. mil dem Hammer arbeiien kann, ohne dabei 
zu befurchien, das der Hammer aus der Veriilammerung 
falli. Fur da.s OfTnen der Fi.xierung reichi es aus, auf die 
Winkel 35 glcichwic /.u druckcn. Z.B. durch Auflcgcn auf 
eine Tischkanie, auf ein Knic oder es wird mil der andercn 
Hand drauf gedruckt. 

Siiuation 2 

Ein nichl so groBcr (Jcgcnsiand soil mil drci Fingcrn 1 gc- 



schniirc 3, kriinimcn sich die Finger 1 und der Daumen 1,5 
solange, bis sic den Gegensiand umfaSi haben. Danach kann 
jcder fur sich in bcliebiger Siellung durch das enisprechende 
.65 Absperrveniil 25 fixien werden. Fig. 8 zeigi eine Schaluafel 
fiir die Beiaiigung der Absperrveniile 25. Diese Schaluafel 
kann /,. B. am ohcrcn Teil der Handwur/.cl des Versehrien 
gciragcn v^crdcn. Die jeweiligen Absperrveniile 25 sind 
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ubcr Vcrbindungslciiungcn 29 mil EIN/AUS-Schalicrn 30 
verbunden. Je nach Wunsch wird der enisprechende Schal- 
ler 30 geschaliel und blockiert bzw. lost das enisprechende 
Absperrvenlil 25. Dadurch werden wie beschrieben, ein 
Oder mehrere Finger 1 einschlicBlich Daumen 1.5 blockiert. 

Bei Ausbildung der Hinrichlung iniL einem pncumali- 
schen Antrieb kann ein sogenannter "kiinstlicher Muskel" 
Anwendung finden. Dabei wird eine AuBenhulle aus einem 
Gummischlauch gebildet, der sich beim Fullen miiLufi aus- 
dehm und seine Lange dabei verkiirzi. Diese Eigenschaft 
wird fiir den Antrieb der Finger 1 bzw. des Daumens 1,5 
ausgcnutzi. Dabei geschiehl das Umgreifcn auBerst sanfi. 
Die Kanale fiir die kiinstlichen Muskel befinden sich vorleil- 
haflerweise am "Becher" der Prolhese. Der Luftkompressor 
und die Ventile kSnnen von bereils vorhandcnen Geraten 
aus der Bluidruckniessung verwendet werden. Auf eine de- 
taillierte Danslellung wird verzichleL, da der konstruklive 
Aufbau, das Prinzip nahezu mil der bereils beschriebenen 
Hydraulikanordnung identisch isi. 

Ansielle der Absperrventile 25 gemaB Fig. 8 kann ein 
Vierwegehahn 31 wie in Fig. 9 dargestellt, angeordnet wer> 
den. Der Vierwegehahn 31 besieht aus einem auBeren Kegel 
41 mil vier Bohrungen 42, 43, 44, und 45, in die jeweils 
Schlauchsiuizen 46 fiir das Aufstecken der Hydraulikleitun- 
gen 24 eingeschraubl werden. An den Vierwegehahn 31 
wird die Haupthydraulikleitung 28 angeschiossen. Ein innc- 
rer Kegel 47 hai nach auBen hin cincn Vierkanl 48, auf den 
ein Handrad 49 aufgeslcckl wird. Das Handrad 49 isl als 
Arnireifen ausgebildcl und dienl fur das Drehen des inncren 
Kegels 47. Su-oml Arbeilsflussigkeil aus der Hauplhydrauli- 
kleiiung 28 in den inneren Kegel 47 wird diese je nach Slel- 
lung des inneren Kegels 47 in die Schlauchsiuizen 46 und 
weiier in die Kolben 22 geleiiet und der jeweilige Finger 1 
bzw. Daumen 1.5 wird blockiert. 

Die Prolhese kann aus Perlon, Kunsisloff, Melall und 
Gummi hergesielli sein. Sie isi der menschlichen Hand 
nachgeforml und kann mil hauiahnlich gezeichneien Gum- 
mihandschuhen iiberzogen werden. 

Bczugszcichcnlislc 

1 (kiinstlicher) Finger 

1.1 kleiner Finger 

1.2 Ringfinger 
13 Millel finger 
1.4Zeigefinger. 

I. 5 Daumen 

2 (kunslliches) Fingerglied 

3 Belaiigungsschnur 

3.1 Belaiigungsschnur 

3.2 Belaiigungsschnur 
33 Belaiigungsschnur 
3,4 Belaiigungsschnur 

4 Klemmeinrichiung 

5.1 Schnurrad 

5.2 Schnurrad 
S3 Schnurrad 
5.4 Schnurrad 
6 Feder 

7, T Befesiigung 

8 Schamier 

9 Riickholschnur 

10.1 Ausgleichshebel 

10.2 Ausgleichshebel 

II. 1 Drehpunkl 

11.2 Drehpunkl 

11.3 Drchpunkt 

11.4 Drehpunkl 
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12.1 Vcrbindungsstangc 

12.2 Verbindungssiange 

13 nichi belegl 

14 nicht belegl 
5 15.1 Achse 

15.2Achsc 

16 Achse 

17 Achse 

18 Haupibetaiigungsslrang 
10 19 Schlaufe (fur Bowdenzug) 

20 Drahi (des Bowdenzuges) 

21 Fcsipunki (des Bowdenzuges) 

22 Kolben 

23 Kolbensiange 
15 24 Hydraulikleitung 

25 Absperrvenlil (eleku-omagnedsch) 

26 Haupikolben 

27 Kolbensiange 

28 Haupthydraulikleitung 
20 29 Verbindungsleiiung 

30 Schalier (Ein/Aus) 

31 Vierwegehahn (mechanisch bedienl) 

32 nichl belegl 

33 Innenkonus 
25 34 AuBenkonus 

35 Winkel 

36 Nut ' 

37 Bohrung 

38 Feder 
30 39 Gelenkachse 

40 Lamelle 

41 auSerer Kegel 

42 Bohrung 

43 Bohrung 
35 44 Bohrung 

45 Bohrung 

46 Schlauchsiuizen 

47 innerer Kegel 

48 Vierkanl 
40 49 Handrad 

LI Hebelarm 
L2 Hebelarm 
L3 Hebelarm 
L4 Hebelarm 

45 

Paienlanspruche 

1. Kiinsiliche Hand mil geienkigen Fingem und Dau- 
men und Anirieb zum Kriimmen der Finger und des 
50 Daumens, dadurch yekennzeichnet. daB zwischen 
Fingem (1), Daumen (1.5) und Kbrper des Versehrten 
ein Anirieb fur die Betaiigung der Finger (1) und des 
Daumens (1.5) vorgesehen isi, wobei die Finger (1) 
und der Daumen (1.5) mil im Innem angeordneien obe- 
55 ren Ruckholschnuren (9) und unieren BeiSligungs- 
schniiren (3) versehen sind, wobei die Riickholschnur 
(9) uber eine Feder (6) an der Prolhese und die Beiati- 
gungsschnure (3) uber den Anuieb mil einem Hauptbe* 
laiigungsstrang (18) verbunden sind, und der Hauplbe- 
60 laiigungsstrang (18) mil seinem anderen Ende am Kor- 
per des Versehrten in einem Festpunkl (21) endet und 
der Haupibclaligungsslrang (18) an einer Verbindungs- 
siange (12.2) des Anuiebes mil einer Achse (16) fest- 
gemachi isl und cinen Ausgleichshebel (10.2) in zwei 
65 llebelantie (LI und L2) icih und an dem eincn Ende 
des llebelarmes (10.2) cine Belaiigungsschnur (3,3) 
(Ics Daumen.s (1.5) und an (iciii anderen Hnde eine wci- 
icrc Verbindungssiange (12.1) vorgesehen isl, die mil 
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ihrem andcrcn Endc an cincm wcitcrcn Ausglcichshc- 
bel (10.1) in einer Achse (15.1) endei und diesen Aus- 
gleichshebel (10.1) in zwei Hebelarme (L3 und L4) un- 
leneili und an den Enden des Ausgleichshebels (10.1) 
miiiels Drehpunkien (11.1 und 11.2) Schnurrader (5.1 5 
und 5^) gelagcrt sind, die Beialigungsschnure (3.1 und 
3 J) der Finger (1) aufnehmen, wobei der kleine Finger 
(1.1) mil dem Ringfinger (1.2) und der Mitlclfinger 
(1 J) mil dem Zeigefinger (1.4) und die Finger (1) zu- 
sammen mit dem Daumen (1.5) jeweils eine Gruppe lO 
bilden, bei denen durch die gebildeien Hebelarme (LI 
bis lA) eine dilferenziert aufgetcilie Kraft aus dem 
HauptbelaligungssU-ang (18) an die Finger (1) und den 
Daumen (1.5) weiiergeleitel wird und zusaizlich 
Klemmeinrichlungen (4) zur Fixierung der Sleliungen 15 
der Finger (1) und des Daumes (1.5) an den Betali- 
gungsschniiren (3) voigesehen sein konnen. 

2. Kunsiliche Hand nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnct, daB anslelle der Ausgleichshebel (10.2 und 
10.1) weilere SchnurrSder {S3 und 5.4) mil Hebelar- 20 
men (LI und L2 bzw. L3 und L4) vorgesehen sind. wo- 
bei der HauplbelaligungssU-ang (18) an einem Dreh- 
punkt (113) des Schnurrades (5 J) fcsigemachl isl und 
uber das Schnurrad (5 J) die Beiaiigungsschnur (3 J) 
zum Daumen (1.5) und zu einem Drehpunkt (11.4) ei- 25 
nes weiteren Schnurrades (5.4) fuhrt und eine Beiaii- 
gungsschnur (3.4) iiber das Schnun-ad (5.4) gefiihn isl 
und mil ihrcn Enden an dem Drehpunki (11.1) des 
Schnurrades (5.1) und an dem Drehpunkt (11.2) des 
Schnurrades (5^) angreift und die Beialigungsschnure 30 
(3 J, 3.1 und 3.4) durch Klemmeinrichlungen (4) hin- 
durchgefuhri werden. 

3. Kunsiliche Hand nach Anspruch 2, dadurch gekenn- 
zeichnel, dafi die Klenmieinrichlungen (4) aus einem 

an der Proihese angeordneien AuBenkonus (34) und ci* 35 
nen in den AuBenkonus (34) hineingepaBien aus La- 
mellen (40) besiehenden Innenkonus (33) besieht 
durch dessen Bohrung (37) die Beiaiigungsschnur (3) 
gefiihrl isl und an dem auBeren Ende des Innenkonus- 
scs (33) cine Nut (36) cingcarbcilct isl in die cin gabcl- 40 
formiger Teil eines Winkels (35) eingreifl und der an- 
dcre Schenkel des Winkels (35) auf dem AuBenkonus 
(34) aufliegl und zwischen diesem .ijchenkel und dem 
AuBenkonus (34) eine Fedcr (38) angeordnet isl. 

4. KunsLlicheHand nach Anspruch i.uadurchgekenn- 45 
zeichnei, daB der Anirieb analog zu dc::: .xhanischen 
Anu-ieb hydraulisch in der An ausgebildel isl, daB die 
Beialigungsschnure (3) jeweils an Kolbensiangen (23) 
von Kolben (22) und der Hauptbei3iigungssu-ang (18) 

an einer Kolbensiange (27) eines Hauplkolben (26) en- 50 
den und alle Kolben (22) uber Hydrauliklcilungcn (24) 
miieinander verbunden sind und in einer Hauplhydrau- 
likleiiung (28) des Haupikolbens (26) miinden und zu 
jedem Kolben (22) bzw. Kolbenpaar Absperrvcniile 
(25) zur Fixierung zugeordncl sind, wobei die Absperr- 55 
veniile (25) mil ETN/AUS-Schahern (30) verbunden 
und die Schalier (30) auf einer SchalUafel angebrachl 
sind. 

5. Kunsiliche Hand nach Anspruch 4, dadurch gekenn- 
zeichnei. daB fur den Daumen (1.5) und fur den Zeige- 60 
finger (1.4) und den Miuelfinger (1.3) jeweils ein Kol- 
ben (22) mil jc cincm Absperr\'cnlil (25) und fur den 
Ringfinger (1.2) und den kleinen Finger (1.1) jeweils 
ein Kolben (22) jedoch fur beide Kolben (22) nur cin 
Absperrvcntil (25) vorgesehen isl, 65 

6. Kunsiliche Hand nach Anspruch 4 und 5, dadurch 
gckcnn/.cichncu daB ansicllc der Abspcnrvenlilc (25) 
cin Vicrwcgchahn (31) angcordnci isi. 
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7. Kiinstlichc Hand nach Anspruch 6, dadurch gckcnn- 
zeichnei, daB der Vierwegehahn (31) mil vier Bohrun- 
gen (42, 43, 44 und 45) und mil darin eingeschraubien 
Schlauchsiuizen (46) fiir die Aufnahme der Hydrauli- 
kleiiungen (24) und mil einem zentralen AnschluB fur 
die Verbindung mil der Haupileilung (28) versehen isl 
und aus einem auBeren Kegel (41), der an der Proihese 
fesigemachl ist, und einem inneren Kegel (47) mil ei- 
nem nach auBen ragenden Vierkanl (48) bestehl, wobei 
auf dem Vierkanl (48) ein Handrad (49) in der Art eines 
Armreifens angebrachl isl. 



Hierzu 8 Seiie(n) Zeichnungen 



- Leerseite - 



2EICHNUNGEN SEITE 1 



Nummer: 
Int. Cl.^: 

Offenlegungstag: 



DE197 55465A1 
A61F 2/54 

17. Juni 1999 




902 024/460 



ZEICHNUNGEN SEITE 2 



Nummer. 
Int. ei.«: 

Offenlegungstag: 



DE197 S5 465A1 
A 61 F 2/54 

17.Juni 1999 




902 024/460 




902 024/460 



Nummer: 
Int, Cl.^: 

Offenlegungstag: 



DE197S5 465A1 
A61F 2/54 

17. Juni 1999 




902 024/460 



ZEICHNUNGEN SEITE 5 



Nummer: 
Int. CI 

Offenlegungstag: 



DE197 55 465A1 
A61F2/54 

17.Juni199g 




u. 



902 024/460 



ZE1CHNUNGENSE1TE6 



Nummer: 
Int. CI 

Offenlegungstag: 



DE 197 55 465 A1 

A 61 F 2/54 

17.Juni1999 



00 




902 024/460 



ZEICHNUNGEN SEITE 7 



Nummer: 
Int. CI «: 

Offenlegungstag: 



DE 197 55 465A1 
A61F 2/54 

17. Juni 1999 




902 024/460 



« 




902 024/460 



